s DE29814416/pn 
L4 1 DE29814416/PN 

»> d ab 

L4 ANSWER 1 OF 1 WPINDEX COPYRIGHT 2004 THOMSON DERWENT on STN 
AB DE 29814416 U UPAB: 19981118 

The end piece (14) is used at either end of a cable protection sleeve 
(12) , enclosing the supply cables for the industrial robot operating 
motors and work tools to prevent mechanical damage. 

The end piece has a groove around its outer periphery which widens 
outwards and a further groove with a rectangular cross-section. The inside 
face of the end piece may have at least 4 ribs for engaging between 
corresponding corrugations at the end of the cable protection sleeve. 
USE - For cable protection sleeve for industrial robot. 
ADVANTAGE - Allows secure fixing of cable protection sleeve ends. 
Dwg. 3/8 
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Ends tuck fiir einen Roboter-Schutzschlauch 



Die Erfindung betrifft ein Endstuck fur einen Schlauch 
zur Fuhrung von Kabeln, insbesondere an einem Roboter, 
bestehend aus Teilschalen, wobei am AuSenumfang eine sich 
erweiternde Nut ausgebildet ist. 
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Derartige EndstucJce nehmen zwische ihren Halbschalen ein 
Schlauchende auf. um dieses an einem Roboter festzulegen. 
Die Festlegung erfolgc in der Regel durch Klemmschellen, 
was oft unschon und teuer ist. Der Schlauch wird inner- 
halb des Ends tucks durch wechselseitig ineinander grei- 
fende AuSen-Rippen und Innen-Rippen des Ends tucks gehal- 
ten. Dies geschieht allerdings nur uber sehr wenige , 
maximal zwei Rippen des Endstucks, so daS eine Schlauch- 
bruchgefahr besteht . 



Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde . unter 
Vermeidung der vorgenannten Nachteile ein Endscuck fur 
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1 einen Schlauch zur Fuhrung von Kabeln, insbesondere an 
einem Roboter, zu schaffen, das eine einfache Festlegung 
am Roboter erlaubt und Schlauchbruche vermeidet . 



5 Erf indungsgemafi wird die genannte Aufgabe mit einem 
Endstuck der eingangs genannten Art gelost, welches 
gekennzeichnet ist durch eine weitere am AuSenumfang 
vorgesehene Uraf angsnut . In bevorzugter Ausgestaltung ist 
dabei vorgesehen, daS die weitere Nut einen rechteckigen 

0 Querschnitt auf weist . 



Wahrend die erste, sich insbesondere trapezformig oder in 
ahnlicher Weise erweiternde Nut zur Aufnahme eines 
Spreng;rings dient, mit dem die beiden Endstuck -Half ten urn 
den Schlauch gehalten werden, kann mittels der weiterhin 
vorgesehenen Nut das Endstuck des Schlauches und damit 
der gesamte Schlauch unmittelbar mittels eines Schott- 
bleches an der Einf uhrungsscelle der Kabel in das Robo- 
terinnere - in der Regel im Bereich der auf einem Sockel 
sitzenden, drehbaren Basis des Roboters, eingefuhrt 
werden, insbesondere wenn im Bereich der Energiezuf uh- 
rung, also der Kabel, keine trennbaren Verbindungen 
vorgesehen sind, d. h, die Kabel von der Schnitts telle im 
RoboterfuS ununterbrochen durchgangig bis zur Roboterhand 
ausgebildet sind. 

In weiterer bevorzugter Ausgestaltung ist vorgesehen, dafS 
am Innenumfang mindestens vier Rippen zum Eingriff zwi- 
schen entsprechenden Rippengerippten am AulSenumfang eines 
durch das Endstuck zu umschlieSenden Schutzschlauch 
ausgebildet sind. Es hat sich in uberraschender Weise 
herausgestellt, daS durch die Erhohung von vier Rippen am 
Innenumfang die Klemmung des Schlauches im Endstuck 
verbessert und da- ruber hinaus in uberraschender Weise 
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1 auch bei Dauer- und hohen Belastungen die Gefahr von 
Schlauchbruchen nahezu ausgeschaltet wird. 

Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich 
5 aus den Anspruchen und aus der nachf olgenden Beschrei- 
bung, in der ein Ausf uhrungsbeispiel unter Bezugnahrae auf 
die Zeichnungen im einzelnen erlautert ist . Dabei zeigt : 



Fig. 1 einen Roboter in SeiCenansicht ; 

Fig. 2 den Roboter in Stirnansicht entsprechend 

dem Pfeil II der Fig. i; 

Fig. 3 einen Schutzschlauch fur Kabel mit seinen 

wesent lichen Komponenten; 

Fig. 4 eine vergroSerte Darstellung eines Aus- 

schnitts des Schutzschlauches der Fig. 3; 

Fig. 5 eine Seitenansicht eines Endstucks; 

Fig. 6 eine Stirnansicht des Endstucks der Fig. 

5 entsprechend dem Pfeil VI; 

^^9- 7 einen Langsschnitt durch das Endstuck der 

Fig . S und 6 ; und 

Fig. 8 eine vergroSerte Ausschnit tsdarstellung 

der Fig. 7. 



Der Roboter l der Fig. i weist einen fest mit dem Erdbo- 
den verbundenen Sockel 2 auf, auf dem sich die urn die 
vertikale A-Achse drehbare Roboterbasis 3, das "Karus- 
sell", befindet. Mit dieser ist urn die vertikale B-Achse 
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mittels eines Motors 4 schwenkbar eine Schwinge 6 ange- 
ordnet. 7^ deren der Basis 3 abgewandten freien Ende ist 
mit ihr und urn die ebenfalls horizontale C-Achse mittels 
des Motors 7 verschwenkbar ein Roboterarm 8 angeordnet . 
Dieser tragt an seinem vorderen freien Ende 9 eine Robo- 
terhand 11, die wiederum zumindest uber eine weitere 
horizontale D-Achse und eine hierzu senkrecht gerichtete 
E-Achse verschwenkbar ist. Die Verschwenkung urn letztere 
E-Achse kann von einem am ruckwartigen Ende des Armes 8 
angeordneten Antriebsmotor 11 uber sich durch den Arm 8 
erstreckende Antriebselemente erfolgen. Weitere Bewegun- 
gen einer komplizierter ausgebildeten Roboterhand, wie 
einer Doppelwinkelhand oder eines Werkzeugs konnen durch 
weitere, am ruckwartigen Ende des Arms 8 angeordnete 
Motoren 11, ii« ebenfalls uber durch den Arm 8 sich 
erstreckende Antriebselemente bewirkt werden. 
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25 



30 



Sowohl die Motoren als auch Werkzeuge, wie beispielsweise 
ein SchweiSwerkzeug, mussen vom Robotersockel 2 her mit 
Energie versorgt werden. Dies kann durch die Roboterele- 
mente (Schwinge, Arm) oder aber an der AuSenseite des 
Roboters erfolgen, was in vielen Fallen vorteilhaf ter 
ist . Damit die Kabel zu einer Energieversorgung von 
Motoren und Werkzeugen geschutzt sind, sind sie von einem 
Schutzschlauch 12 umgeben, der entlang der AuSenseite des 
Roboters gefuhrt und punktuell an diesem festgelegt ist. 

Bei dem Schutzschlauch 12 handelt es sich urn einen mit 
Rippen 13 versehenen Schlauch. Der Schlauch ist an seinen 
Enden mit Endstucken 14 versehen. Er kann Verschlei£ringe 
16, sowie eine Druckfeder 17 aufweisen, die ihn bei 
Entlastung im Hinblick auf die Robot erbewegung in eine 
Ausgangslage bringt . Als Widerlager fur die Druckfeder 
ist ein Federendhalter 18 vorgesehen. 
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Die Festlegung des Schlauches an der Basis 3 erfolgt bei 
dem dargestellten Ausf uhrungsbeispiel durch ein Schott- 
blech 19, sowie uber die Lange des Schlauches hin durch 
5 Klemmschellen 21 und uber Schlauchhalter 22. 

Die VerschleilSringe 16 verhindern ein direktes Scheuern 
und damit eine Beschadigung des Schlauches an bewegten 
Roboterteilen, wie an Schwinge 6, Arm 8 und Hand 11. Der 
10 Schlauchhalter 22 dient zur Abstutzung und Fuhrung des 

Schlauches 12 an einer oder mehreren Stellen an Schwinge 
6 und Arm 8 des Roboters 1 . 

Die erf indungsgemaSen Schlauch-Endstucke sind genauer in 
15 den Fig. 5 bis 8 dargestellt . 

Die Endstucke 14 bestehen jeweils aus zwei Halbschalen 
14a, 14b. Sie weisen auf der AuSenseite drei Umfangsrip- 
pen 23, 23', 23'' auf, zwischen denen zwei Nuten 24, 24' 
20 ausgebildet sind, wobei die Nut 24 einen sich nach AuSen 
erweiterten trapezf ormigen Querschnitt und die Nut 24 ■ 
einen rechteckigen Querschnitt hat. In der Nut 24 wird, 
nachdem die Halbschalen um den Schlauch 12 gelegt wurden, 
ein Sprengring 26 eingesetzt, der die Halbschalen 14a, 
25 14b als Endstuck 14 zusammenhalt . Die Nut 24 ' dient zur 
Aufnahme der Innenkanten des entsprechend ausgesparten 
Schottblechs 19 (Fig. i) , das vorzugsweise aus zwei 
Teilen mit halbkreisf ormigen Ausnehmungen besteht und 
derart das Endstuck 14 um und in die Nut 24 • eingreif en 
kann. Hierdurch ist der Schlauch an seinem Eingangsende 
am Roboter, genauer der Basis 3, festlegbar - alternativ 
zur Festlegung mittels einer Schelle. 

Zum Halten des Schlauchendes innerhalb des Endstucks 14 
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1 weist dieses unabhangig von den erwahnten auSeren Rippen 
und Nuten 23-24' an seinem Innenumfang ebenfalls Rippen, 
und zwar vier Rippen 21, 27', 27 • • , 27' auf . Beim 
Ansetzen der Halbschalen 14, 14' am Schlauchende , greifen 
5 die Rippen 27 in die Zwischenraume oder Nuten zwischen 
den Rippen 13 (Fig. 4) des Schlauches 12 ein. An seiner 
aufieren Stirnseite ist das Endstuck 14 mit einem radial 
nach innen gerichteten Wulst 28 versehen, der sich von 
innen nach auSen hin viertelkreisf ormig erweitert . Hier- 
10 durch werden die durch den Schlauch gefuhrten und aus dem 
Endstuck herausreichenden Kabel sanft gefuhrt und gehal- 
ten . 
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Schutzanspriiche 
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Endstuck fur einen Schlauch zur Fuhrung von Kabeln, 
insbesondere an einem Roboter, bestehend aus Teil-' 
schalen, wobei am AuSenumfang eine sich erweiternde 
Nut ausgebildet ist, gekennzeichnet durch eine 
weitere am AuSenumfang vorgesehene Umfangsnut (24') 

Endstuck nach Anspruch i, dadurch gekennzeichnet, 
daE die weitere Nut (24-) einen rechteckigen Quer^ 
schnitt aufweist. 
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Endstuck, insbesondere nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daS am Innenumfang minde- 
stens vier Rippen (27-27'-) zum Eingriff zwischen 
entsprechenden Rippen (13) am AuSenumfang eine durch 
das Endstuck (14) zum schliefSenden Schutzschlauch 
(12) ausgebildet sind. 




Figur 1 




Figur 2 




Figur 8 



